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Des supports a pieds constituent des aeublaa tels que tables, 
chaises, vi trine 3 ou conmodes par exempla sont earfois places sur 
des sols in^ux, ce qui r.e*cessite un calage de leurs pieds pour 
les aetfcre d' aplomb ou les eapScher de balancer. 
5 J^u-rfcs supports i pieds const;.tuant de^ piddestals pour des 

apparoils tels iue des projectors olafi=axtogr- Aj? hlquec f instruments 
de assure, ou en-ins spaxiaux par sxeaiple, doivent aussi pouvoir 
Stre plao5fi norisontalement ou dans das positions d' inclinaison d£- 
ter=in4e ind^pandaHHient de la configuration de la surface d'appui. 
10 3ur les supports connus, pour permettre la mise d* aplomb ou 

l'orientation du support, sont prevus des moyens generalement a vis 
ou a v4rin pernettant de rdgler individuellement la hauteur d'un ou 
plusieurs pieds. Un tel reglage individuel des differents pieds est 
fastidious et delxcat. 
15 support, objet de 1* invention, est agence de maniere qu»un 

calage automatique des pieds puisse Stre obtenu au contact d»une 
surface d'apaul, rendant ainsi le support d'un raariiement plus faci- 
le que les supports connus • 

A cents fin, le support, objet de 1' invention, est caracterise 
20 en ce qu'au moins deux de ses pieds comportent des elements d'appui 
mobiles en hauteur, accouples par des moyens compensateurs, agences 
de maniere a ce qu'un des elements d'appui est pousse vers le has, 
alors que 1 'autre est pousse vers le haut, ces aioyeas coaipensateurs 
etant agences pour peraxettre le aiouveaent relatif des el4sients d'ap- 
25 pui, lorsque l r un des elements est souleve sans que 1« autre element 
so it retenu positiveaent et pour iauaobiliser les deux elements dans 
leur posir-ion de re&lage, lorsqu'une force antagonists marquee 
suppose au nouvement correspondant de l f element descendant, 

Le dess±n represente a titre d'exemple des formes 4 'execution 
30 du support ob jet de 1* invention* 

les fi/r, 1 et 2 sont de3 vues en .'le vat ion d*une premiere for- 
rse d 'execution, dans deux positions de calage differaates d'une pai- 
re de pieds du support. 

les fi£. 3, 4 et 5 sont des vues d f uae deuxieme force d 1 execu- 
35 tioii, la fig* y etant une coape horisontale du support selon la II- 
^-ne 3-3 de la -igS* 4, et les fig. 4 et 5 des coupes verticales du 
support, rjspecfcive^ient selon les lilies 4-4 ot 5-5 de la fi^. 3. 

les t'iwj. 6, 7 et 3 sont des vues 3caematiques du mecanisme 
^oupensateur de cetto seconie forme d* execution, dans differente3 
40 positions le r J 0 -la^e * 
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Ires fig. 9 et 10 sont des vues partielles d'une troisifeme et 
d'une quatrieme forme d f execution. 

La fig. 11 est una vue partielle d'une variante du supoort de 
la fig. 10. 

5 Les fig. 12 et 13 sont des vue 3 schematises du mecanisme cora- 

pensateur d'une cinquieme forme d 1 execution. 

Dans la forme d 'execution representee aux fig. 1 et 2, deux 
pieds A et B du support sont const! tues par deux elements d'appui 
1 et 2 montes telescopiquement dans des jambes tubulaires 3 et 4 

10 solidaires d'une plaque 5. 

Les elements 1 et 2 present en*,*- leurs extremites superieures, 
des surfaces de came oblique s, re spectivement, 1a et 2a, prenant 
appui sur les extr&aites obliques 6a et 6b d'une barre transversale 
mobile 6 susceptible de coulisser horizontalement au contact de 

15 semelles de freinage 7. Des chevilles 8, solidaires des jambes et 
qui sont log£es dajis des fentes 9 des elements d'appui, limitent 
le deplacement possible de ces derniers. 

A la fig. 1, on a represent^ les deux elements 1 et 2 dans 
une position intermediate, leurs extremites inferieures reposant 

20 sur un sol horizontal So. Les deux elements d'appui sont soutenus 
dans cette position par la barre 6 occupant la position centrale 
representee. Pour des forces antagonistes fia et Rb, exercees par 
le sol sur les pieds et qui sont egales a la part normals du poids 
du support supportee par chacun des pieds, les forces de frottement 

25 existant entre la barre 6 et les semelles 7, entre les surfaces de 
came obliques en contact, et entre les Elements a 'appui 1 et 2 
et les Jambes 3 et 4, sont assez elevees pour immobiliser le m<§ca- 
ni sme. 

En revanche, si I'une des forces antagonistes fait defaut, 
30 1' element d'appui du pied qui reste sollicite est repousse vers le 
haut tandis que 1 1 element d'appui de l 1 autre pied est amene a des- 
cendre jusqu'a ce que les deux pieds soient k nouveau en appui, le 
mecanisme se bloquant alors automat lquement dans la nouvelle posi- 
tion de calage. Ainsi, comme represente a la fig. 2, si le sol ine- 
35 gal se trouve en S1 sous le pied A et en S2 sous le pied B, 1» ele- 
ment d'appui 1 remonte dans la jambe 3 et la barre 6, deportee vers 
la droite, oblige I'eiement d'appui 2 a descendre jusqu'k ce qu'il 
rencontre lui-mSme une resistance suffisante pour que les forces de 
frottement immobilisent h nouveau les elements dans leur nouvelle 
40 position de calage. 
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La barre 6 constitue ainsi un moyen de transmission camp en sa- 
teen? autorisant le mouvement en sens opposS des £L&nents d'appui 1 
et 2 tant que l f £Ldment descendant n'est pas retenu positivement, 
mais qui immobilise ces deux elements dans leur position de reglage 
5 respective des qu'une force antagoniste correspondant a la reac- 
tion normale du sol s'exerce sur les deux £L£ments. 

De la sorte, si une table comportant deux paires de pieds 
couples tels que sur celle illustrde a la fig* 1 present (§e sur un 
sol inegal indique par la ligne S3 (fig* 1) alors que son plateau 

10 est temi borizontalement, 11 se produit un calage automatique des 
pieds qui assure le maintlen d* aplomb de la table dans le plan 
par allele aux paires de pieds couples* On note que les semelles de 
freinage 7 peuvent, le cas echeant, Stre munies de legers craus coo- 
per ant avec des crans compl&nentaires de la barre 6. Elles peuvent 

1 5 aussi comporter une garniture en matifere plastique ou en caoutchouc 
des tine e a augmenter l'adh&rence. 

Dans la forme representee par les fig. 3 a 5, le support coir- 
porte quatre pieds C, D, B f P constitues par des Elements d f appui 
11, 12 f 13 et H months k coulissement dans des jambes tubulaires 

20 15, 16, 17 et 18 solidaires tiL'un plateau 19- 

3ies elements 11 et 12, de la padre de pieds C et D situee 
d'un meme c6te, coop&rent par des surfaces de came obliques 11a et 
12a, le premier avec une barre transversale 21, et le second -avec 
une barre transversale 22 • Les deux barre s 21 et 22 sont montges 

25 coulissantes dans des fentes des Jambes correspondantes (fig. 3 et 
4-) et prennent appui sur des semelles de freinage 20. 

Les deux elements 13 et 14, de 1* autre paire de pieds S et P, 
cooperent de la mime maniere par des surfaces de came 13a et 14a 
avec deux barre s transversales 23 et 24* 

30 Les quatre barres 21, 22,23 et 24 sont accouplees les unes 

aux autre s par un m£canisme compensateur articule, comrprenant une 
biellette centrale 25 dont l'une des extr€mit£s est reliee par deux 
biellettes 26 et 27 aux deux barres 21 et 22 et dont l*autre extre- 
mity est reliee par deux biellettes 28 et 29 aux deux barres 23 et 

35 24. 

Par suite de 1 1 orientation des caznes, les points d 1 attache 31, 
52, 33 et 34* de3 biellettes sur les barres, s'^cartent de I'axe G-G 
(fig, 3) lorsque les pieds correspondant s montent, et s'en rappro- 
chent lorsqu'ils descendent. 
40 Sur les fig* 6, 7 et 8 on a represents schematiquement ea 
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traits continns la position Anterm^diaire du mecanisme compensateur, 
c'est-k-dire celle qu'il occupe lorsque les Elements mobiles des 
quatre pieds sont & une meme hauteur dans les jambes correspondan- 
tes. 

5 A la fig* 6, on a reprgsente^ en traits pointings une premiere 

possibility de compensation des mouvements realisee entre les deux 
pieds C et D alors que les pieds E et J restent en position inter- 
mediate. Par suite du soulevement du pied C le point d' attache cor- 
respondant 31 s'e"carte de I'axe Gr-Gr d»une distance 11. les deux 

10 points d* attache 33 et 34 des deux- pieds E et P restant immobiles, 
le point d? attache 32 du pied D se rapproche alors de l f axe G* d f une 
distance L2 pratiquement egale a II, produisant ainsi la compensa- 
tion desiree entre les deux pieds C et D. 

tFne autre possibility de compensation, effectuee entre les 

15 pieds E et D diagonalement opposes, est representee sche*matiquement 
a la fig* 7, la montee du pied B correspondant h 1»3 etant egale a 
la descente du pied D correspondant a Ii4. la fig. 8 representee en- 
fin une troisieme possibility de compensation realisee entre les 
pieds P et D, la montee de 3? correspondant h, 15 etant egale a la 

20 descente de D correspondant h 16. 

II est evident que d'autres compensations concemant simulta- 
nement les quatre pieds peuvent aussi etre obtenues, 1 1 immobilisa- 
tion n 1 etant atteinte que lorsque les quatre pieds sont sollicites 
chacun par une reaction du sol normal e et la somme algebrique des 

25 deplacements des quatre p±eds restant pratiquement nulls pour toute 
position du mecanisme compensateur. 

Dans la forme d'execution de la fig. 9» des elements d'appui 
mobiles 36 et 37, d f une paire de pieds H et J f sont accouples par 
un mecanisme compensateur comportant une serie de bill es 38. Un 

30 element de freinage, tel qu'un coin 39 » assure le hlocage du meca- 
nisme lorsque des forces antagonists suffisantes sont exercees sur 
chacun des deux Elements mobiles. 

Dans une variant e de cette derniere forme d f execution, les bil- 
les peuvent etre logees dans un conduit f ormant au moins un angle 

35 vif , les billes pouvant passer cet angle lorsqu'elles ne sont pas 
frexnees, et se coincant dans 1' angle lorsqu'une force antagoniste 
s'opposant k leur avancement provoque le serrage des billes. L 1 ele- 
ment de freinage peut alors e*tre supprime'* En lieu et place d f un 
angle, le conduit peut aussi comporter un etranglement permettant 

40 le libre passage des billes lorsqu'elles ne sont pas serrees, et 
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devant lequel les billes se coincent lorsqu'une force antagonxste 
assure un serrage des billes les unes contre les autre s. 

Dans la forme d f execution de la fig. 10, les dlements d'appul 
mobiles 41 et 42, d'une paire de pieds E et 21, sont en butee contre 
5 des capsules deformables 43 et 44 relives I'une a 1* autre par un 
tuba 45* Ces capsules et ce tube, qui sont reiaplis par une mat! ere 
pulverulente telle que du cable, foment un dispositif de liaison 
entre les deux pieds • La granulometrie de la matiere do reaiplissa- 
ge est choisie de maniere a obtenir une cohesion suf fisante de la 
10 matiere pour immobiliser les deux pieds lorsque la mat i ere est tas— 
3ee par suite d f une sollicitation sia>nltan€fe des deux pieds, et 
pour penaettre la liaison- des mouvements par suite & f un transfers 
de la mat i ere par le tube 45 tant que I'un des pieds n'est pas 
retenu. 

15 Dans la variance de la fig* 11, la matiere de remplissage est 

un liquide et le tube de transfert 46 compcrte un obturateur 47 
command e par une capsule 48 egalercent alimentee pax* le liquide * 
L 1 obturateur 47 est maintenu oxnrert par un ressort 49 tant que la 
pression reste faible. II empecne le libre passag9 du liquid© d'un 

20 pied a 1* autre lorsque la pression attaint une valeur deterrminoe . 
Dans la forme d' execution des fig. 12 et 13, les £L clients 
d'appui de quatre pieds N, O, P et Q sont accouples par le moyen 
d'un dispositif de liaison central comprenant quatre coul is se aux . 
eonjugues 51, 52, 53 et 54 etablis entre deux guides paralleles 55 

25 et 56. Ires coulis3eaux 51 et 52 correspondant aux pieds IT et O 
situes d'un ecte de la table cooperent l'un avac 1 T autre par des 
surfaces obliques complementaires indlqu£es en 57* lies coulisseaux 
53 et 54 correspondant aux pieds P et Q cooperent de la seme ma- 
niere par des surfaces obliques iadiquees en 58. 

30 Les deux coulisseaux contigus 52 et 53 cooperent par des sur- 

faces d 1 appui horizontales in&iquees en 59- I>a liai son entre 1 1 £16— 
ment d'appui mobile de claaque pied et le coulisseau correspondant 
peut etre real i see par tout raoyen approprie, cable gain£, tringle, 
etc... 

35 la liaison des mouveaients peut se f aire , entre les pieds N et 

O d , une part et P et Q d 1 autre part, par deplacenient longitudinal 
selon la surface horizontale 59 de l'un ou 1 1 autre des deux grou- 
pes de coulisseaux conjugues. Une compensation en diagonale entre 
les pieds II et Q peut se faire par diplacement longitudinal des 

40 coulisseaux 51 et 54 et par deplacement transversal des coulisseaux 
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52 et 53, ces deux derniers restaur inuaobiles l»un par rapport a 
1' autre, 

Une compensation generale, impliquant les quatre couliscreaux, 
peut aussi Stre realisee par le dzspositif, la somme algsbrique cos 
5 deplacements des pieds restant alors nxille. On a represents* h la 
fig. 13, a titre d'exemple, une position quelconque du mgcanisme. 
En modifiant l'ecartement des coulisses 55 et 56, par le moyen d'une 
vis 60, on peut aussi regler ia liauteur du support. 

Dans des variantes, le support peut aussi comporter trois 
10 pieds, tous accouples a un ro&ae dispositif de liaison et de blrca- 
ge, ou dont une paire seuX=ment est aceouplge, alors que le troi- 
sieme pied est independant. Le support peut egalement comporter 
plus de quatre pieds. 

On note que le support, objet de l 1 invention, peub* aussi Stre 
15 utilise non pas pour maJLntenir un plateau d 'aplomb mais pour mettrre 
l f objex support©" dans une position inclinee clioisie alors que les 
pieds du support reposent sur une surface d« orientation difference. 
II suffit de presenter Is ^uppo:. t au contact de cstte surface de 
soutien alors que son plateau est aaintenu dans l 1 orientation desi- 
20 re*e, le caiage des pieds se -produisant automatiquement pour mainte- 
nir cette incliriaison. 

L 1 invent ion n f est pas liaf.tee aux formes d ' executions decrites, 
mais embrasse au ccnuraira toute s les variance s. 
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BEV-aZiDIOATIOMS 

1 - Support comportant un corps muni de pieds reglables a cal- 
lage automatique, caracterise en ce qu'au moins deux pieds du sup- 
port comportent des elements d'appui mobiles en hauteur et qui sont 
relies par des moyens de liaison et de blocage agence's de maniere 

5 qu'un des elements d'appui eat pousse vers le bas lorsque l f autre 
est pousse vers le haut, oes moyeas de liaison et de blocage e"tant 
agences pour pennettre le mouvement relatif des Elements d'appui 
lorsque l'un des e'le'ments est souleve sans que 1 1 autre element <soit 
retenu par una force antagonist e et pour immobiliser les deux el£- 
10 ments dans leur position de reglage, lorsque une force antagoniste 
s 1 oppose au mouvement correspondant de 1 1 element descendant. 

2 - Support selon la revendication 1 , caracterise en ce que 
les moyens de liaison et de blocage comportent au moins une barre 
tr ansver sale cooperant avec un element d'appui d'un pied par Xe 

15 moyen d'une surface de came inclined, cette barre etant mobile sur 
une semelle de freinage contre laquelle elle est plaquge par suite 
de la poussee re Que de 1 1 element d'appui. 

3 - Support selon les revendications 1 et 2 f caracterise en 

ce que la barre transversale coop ere par des cames avec les elements 
20 d»appui de deux pieds entre lesquels elle est etablie. 

4 — Support selon les revendications 1 et 2, comportant qua- 
tre pieds, caracterise en ce que l f element d'appui de cnaque pied 

co op ere par une surface de came avec une barre transversale en appro, 
sur une semelle de freinage, les quatre barres etant accouplees 
25 par des moyens de liaison mecaniques agences de maniere a. mainte— 
nir nulle la somme algebrique des mouvement s de ces barres* 

5 — Support selon la revendication 1 , caracterise en ce que le 
ntoyen compensateur comporte une serie d'organes de poussee etablis 
entre les elements cL'appui de deux pieds • 

30 6 - Support selon les revendications 1 et 5, caracterise en ce 

que, entre deux organes de poussee adjacent s, est dispose* un patin 
de freinage qui e3t applique" contre vine surface fixe par suite de 
la compression des organes de poussee. 

7 - Support selon la revendication 1 , caracterise" en ce que 

35 les moyens de liaison et de blocage comportent des organes relies 
entre eux par un conduit et remplis d'une mat i ere pulverulente ou 
paVfceuse dent la cohesion variable permet le deplacement des elements 
mobiles sous faible pression et l'empeehe sous une pression plus 
elevee • 
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8 - Support selon la re vendi cation 1 , caracterise- en ce que 
les moyens de liaison et de blocage comportent des moyens nydrau- 
liques, relies entre eux par un conduit, remplis d»un liquide et 
pourvu^ de moyens obturateurs empechai:. le transfert de ce liquids 

5 entre deux organes de commands associes a des pieds diffe'rents 
lorsque la pression atteint une valeur detemainee. 

9 - Support selon la revendicatlon 1 , caracterise' en ce que 
les moyens de liaison et de blocage comportent des coulisseaux 
cooperant accouples par le moyen de cSbles ou de tringlerie aux 

10 elements d»appui des differents pieds. 

10 - Support selon les revindications 1 et 9, caracterise en 
ce que les coulisseaux, au nombre de quatre, sont associes chacun 
a 1" element mooile d'un pied different et sont agences de maniere 
que la somme algebri a ue des deplaceiaents de ces elements reste 

15 nolle- 
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